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Loader and unloader for work pieces with a single driving motor. 
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Abstract Of EP01 14774 

1 . Piece extracting loader comprising a gripping 
device adapted for gripping a piece, a single 
motor mounted fixedly on a frame for moving the 
gripping device, a first lever (16) fixed to a shaft 
(4) interlocked for rotation with the shaft of the 
motor, fa second lever (22) a first end of which is 
pivotally mounted to the first lever and to the 
second end of which the gripping device (25) is 
pivoted, meand connecting the two levers (16) 
and (22) together so that the pivoting movement 
of the first lever (16) causes a pivoting movement 
of the second lever (22) and means so that the 
gripping device (25) remains parallel to itself 
when the two levers pivot, characterized in that 
the two levers (16) and (22) are connected 
together by meand comprising a sun gear (17) 
mounted for rotation about the shaft (4) carrying 
the first lever (16), a planet gear (18) mounted 
freely rotating on the first lever (16), an end 
pinion (19) whose axis is interlooked for rotation 
with a second lever (22) and which is also 
mounted freely rotating on the first one, and cam 
means connecting the sun gear (1 7) to the shaft 
of the motor. 
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(p) Chargeur-extracteur de pi^es k un seul moteur de commande. 

@ Le chargeur-extracteur de places comporte un dispositif 
de prehension propre h saisir une pI6ce, un moteur unique 
mont6 fixe sur un bati pour deptacer le dispositif de 
prehension, un premier levier (16) cal6 sur un arbre (4) 
solidaire en rotation de I'arbre du moteur, un second levier 
(22) dont une premiere extremit6 est articul6e sur le premier 
levier, est sur la seconds extrdmitd duquel est articuli le 
dispositif de prehension (25), des moyens reliant les deux 
leviers (16) et (22) de fafon que le mouvement de pivotement 
du premier levier (16) engendre un mouvement de pivote- 
ment du deuxieme levier (22) et des moyens pour que le 
dispositif de prehension (25) reste parall§te d lui-meme 
quand les deux leviers pivotent. 

Les deux leviers (16) et (22) sont relics Tun § i'autre par 
des moyens comprenant un plan6taire (17) mont6 d rotation 
autour de Tarbre (4) portent le premier levier (16), un satellite 
(18) monte libre en rotation sur le premier levier (16), un 
pignon d'extremite (19) dont Taxe est solidaire en rotation du 
second levier (22) et qui est 6galement monte libre en 
rotation sur le premier, et des moyens d came reliant le 
planetaire (17) a I'arbre du moteur. 
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Chargeur-extracteur de pieces a un seul moteur de coimnande. 



La pr§sente invention concerne les chargeurs-extracteurs de piSces 
comportant un dispositif de prehension propre k saisir une piS.ce. . 
Ces chargeurs-extracteurs sont utilises pour d6placer des pigceS/ 
telles que des tSles^ par exemple d'une presse Sl une autre pour 
5 des operations d'emboutissage. 

Le dispositif de prehension doit pouvoir §tre dSplace aussi bien, 
dans une direction horizontale que dans une direction ver.tical.e, 
ou encore dans une direction inclin§e S la fois par rapport Sl un 
plan horizontal et par rapport S la verticale. A ce.t effet^ dans 

10 la plupart des chargeurs-extracteurs actuellement utilisSS/ le dis- 
positif de prehension est porte par un coulisseau qui est mobile 
verticalement par rapport a un chariot lui-merae mobile horizpnta- 
lement par rapport 3 un bSti fixe. II est alors necessaire le plus 
souvent de prevoir deux moteurs indSpendants , l*un pour commander 

15 le deplacement du coulisseau par rapport au chariot, IVautre pour, 
commander le deplacement de ce chariot par rapport au bSti fixe. 

Le GB-A- 2 ,022 ,04 7 decrit un appareil de manipulation de pieces 
qui comporte un dispositif de prehension propre 3 saisir une piSce, 
un moteur unique monte fixe sur un bati pour deplacer .le dispositif 
20 de prehension, un premier levier caie sur un arbre solidaire en 
rotation de 1' arbre du moteur, un second levier dont une preraiSre 
extremite est articuiee sur'le premier levier, et sur la seconde 



extrgmitS duquel est articulS le dispositif de prehension, des 
moyens reliant les deux leviers de fa9on que le mouvement de pivo- 
tement du premier levier engendre un mouveraent de pivotement du 
deuxiSme levier et des moyens pour que le dispositif de prehension 
5 reste parallfele Sl lui-mSme quand les deux leviers pivotent. Mais 
cet appareil ne permet pratiquement que d'obtenir une trajectoire 
rectiligne pour le dispositif de prehension. 

La prgsente invention a pour objet un chargeur-extracteur de pi5^ 
ces dans lequel le dispositif de pr§hension pent au contraire avoir 
10 une trajectoire quelconque- 

Ce chargeur-extracteur est caractSrisS en ce que les deux leviers 
sont reli§s I'un a 1' autre par des moyens comprenant un plangtaire 
monte a rotation autour de I'arbre portant le premier levier, un 
satellite montS libre en rotation sur le premier levier, un pignon 

15 d'extrgmitS dont I'axe est solidaire en rotation du second levier 
et qui est §galement montS libre en rotation sur le premier, et 
des moyens S came reliant le planfitaire h I'arbre du moteur. En 
choisissant convenablement la forme de la ou des cames, on peut 
obtenir n'importe quelle trajectoire d§sir§e pour le dispositif de 

20 prehension. 

Dans un mode de realisation particulier de 1' invention, les deux 
leviers ont mfime longueur et le pignon d'extremite a un diamStre 
primitif , moitie de celui du planetaire. Dans ce cas, quand le 
planetaire est fixe, le second levier pi vote par rapport au pre- 

25 mier levier d'un angle double de celui dont pivote le premier le- 
vier et la seconde extrSmite du second levier ainsi que le dispo- 
sitif de prehension ont un mouvement de translation rectiligne qui 
peut, en particulier, §tre horizontal si le chargeur est convena- 
blement oriente. II suffit alors de maintenir fixe le planetaire 

30 quand on desire que le dispositif de prehension se deplace horizon- 
talement et de faire pivoter ce planetaire quand la trajectoire du 
dispositif de prehension doit Stre differente, par exemple verti- 
cale. 

Le planetaire peut §tre solidaire d'un fourreau mont§ libre en ro- 
35 tation autour de I'axe de pivotement du premier levier et reli6 
par un syst&me a came h I'arbre du moteur. 

Dans un mode de realisation particulier, deux cames sont caiees 
sur I'arbre portant le premier levier et coopSrent chacune avec 
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fix§s sur un in§ine arbre pivotant et disposes de part et d' autre 
du plan passant par leur axe de piyoteinent et I'axe de pivotement 
du premier levier, et un troisiSme levier auxiliaire fix§ sur le 
in§ine arbre que les deux premiers porte un galet engagS dans une 
5 fourchette solidaire du fourreau, 

Les moyens pour maintenir parall&le a lui-mSme le dispositif de 
pr§hension peuvent §tre constitues par un ensemble de parall61p- 
grammes articul6s. 

On a d§crit ci-apr&s, a titre d'exemple non limitatif, un mode de 
10 realisation d'un chargeur-extracteur selon 1' invention, avec refe- 
rence aux dessins annex§s dans lesquels : 

La Figure 1 est une vue en coupe transversale du chairgeur; 
La Figure 2 est une vue en §16vation de 1' ensemble du char- 
geur; 

15 La Figure 3 est une vue suivant la flSche F de la Figure 1, 

le second levier n'etant pas repr§sent§; 

La Figure 4 est une vue en elevation du systSme de cames; 
La Figure 5 montre en eiSvation la course du dispositif de 
prehension, 

20 Tel qu'il est represente au dessin, le chargeur-extracteur de pie- 
ces est commande par un seul moteur asservi programmable 1. Ce mo- 
teur est couple a un reducteur 2 et 1' ensemble est porte pat un 
bSti 3. L' arbre de sortie 4 du reducteur 2 est monte pivotant par 
I'intermediaire de roulements 5 dans un fourreau 6 qui est lui- 

25 mfime monte pivotant dans leb§ti 3 par 1 ' intermediaire d'un roule- 
ment 7. 

Sur 1' arbre 4 sont calees deux cames 8a et 8b sur lesquelles sont 
en appui deux galets 9a et 9b portes par des levier s lOa et 10b. 
Ces leviers sont fixes sur un arbre 11, de part et d' autre du plan 
30 passant par les axes des arbres 4 et 11, sur cet arbre 11, qui est 
monte pivotant dans le bSti 3 par 1' intermediaire des roulements 
12, est caie un troisiSme levier 13 qui porte I son extremite un 
galet 14 engage dans une fourchette 15 solidaire du fourreau 6, 

Sur !• extremite du fourreau 6 qui fait saillie Sl I'exterieur du 
35 bati 3, est monte pivotant un bras creux 16 sur lequel est fixe 
1* arbre 4. L* extremite du fourreau 6 porte un pignon 17 qui est 
relie par un pignon intermediaire 18 h un pignon 19, les axes 20 
21 des pignons 18 et 19 etant portes par le bras 16. Le diamStre 



0114774 

que, lorsque ce dernier pivote, alors que le bras 16 est fixe, le 
pignon 19 pivote dans le mSme sens, mais d'un angle double* 

Sur I'axe 21 du pignon 19 est fixi un bras 22 qui est articul§ en 
23 sur un support 24 pour un dispositif de prehension 25; la dis- 
5 tance entre I'axe 23 et I'axe 21 du pignon 19 est ggale a la dis- 
tance entre cet axe 21 et I'axe de I'arbre 4. 

Sur I'axe 21 est inont§ pivotant un support 26 qui porte deux bras 
27 et 28 situes d'un mSme c6t6 par rapport au bras 16, mals de 
part et d* autre du plan P passant par I'axe 21 et I'axe de I'arbre 

10 4 (voir Figure 3) . Ces bras sont reliis par deux bielles de mSme 
longueur 29 et 30 S deux bras 31 et 32, ggalement situ§s d'\in itiSme 
cOt§ par rapport au bras 16, xnais situSs de part et d' autre du 
plan P. Les bras 27 et 28 ont respectivement mSme longueur que les 
bras 31 et 32. Dans ces conditions, la bielle 29, les bras 27 et 

15 31 et le plan P constituent un premier parall&logramme articulg 

alors que la bielle 30, les bras 28 et 32, et ce plan P constituent 
un second parall&logranmie articul^, de sorte que le support 26 con- 
serve une orientation fixe lorsque le bras 16 pivote avec l"arbre 4. 

Par ailleurs, le support 26 porte un troisgme bras 33 qui est re- 
20 li§ au support 24 par un tirant 34 parallfele au levier 22 et arti- 
culS en 35 sur le bras et en 36 sur ce support, le pivot 35 §tant 
situ§ dans le meme plan horizontal que I'axe 21. La distance entre 
les axes 35 et 36 est egale a la distance entre les axes 21 et 23 
de sorte que le levier 22 et le tirant 34 constituent les elements 
25 d'un parall§logramme articul6. Dans ces conditions, coirane le sup- 
port 26 a une orientation fixe, il en est de mSme du support 24; le 
dispositif de prShension est ainsi horizontal, et le reste quelle 
que soit la trajectoire de I'axe 23, tout en dScrivant lui-mSme 
metrajectoire parallfele I celle de cet axe 23. 

30 Dans I'exemple de realisation de la Figure 4, les deux cames 9a et 
9b ont des profils sym§triques par rapport au plan vertical passant 
par I'axe de I'arbre 4. Chacun de ces profils comporte une par tie 
37a ou 37b qui est circulaire et s'§tend sur un angle ici un peu 
supgrieur d 90**. Cette partie circulaire est reliee par une rampe 

35 38a ou 38b i une autre partie circulaire 39a ou 39b de faible lon- 
gueur. Du c5te oppose 5 la rampe par rapport a la partie 37a ou 37b, 
la came comporte un creux 40a ou 40b. 

Dans la position representee au dessin, les deux galets 9a et 9b 
sont au contact des parties circulaires 37a et 37b des cames dfi 
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sorte que les deux deviers 10a et 10b restent immobiles lorsque 
I'arbre 4 pivote; il en est done de mime du levier 13, de la four- 
chette 15 et du fourreau 6. 

Lorsque I'arbre 4 a pivotg d'un certain angle, par exemple dans le 
5 sens des aiguilles d'une.montre au dessin, la rampe 38b de la came 
8b vient rencontrer le galet 9b alors que le creux 40a de la came 
8a vient en regard du galet 9^, La rampe 38b repousse le galet 9b 
de sorte que les leviers lOa/ 10b et 13 pivotent autour de I'axe 
de I'arbre 11 dans le sens contraire 5 celui des aiguilles d'une 
10 montre. Le levier 13 entralne la fourchette 15 et le fourreau 6 
qui pivotent dans le se.ns des aiguilles d'une montre, 

Inversement si I'arbre 4 a pivot§ d'un certain angle dans le sens 
contraire 3 celui des aiguilles d'une montre, la rampe 38a de la 
Cjame 8a. vient rencontrer le galet 9a et le fourreau 6 pivote dans 
15 le sens contraire a celui des aiguilles d'une montre. 

En definitive, lorsque I'arbre 4 pivote a partir de I'une de ses 
positions extrSmes, le fourreau 6 pivote, puis reste immobile un 
certain temps, et reprend ensuite son mouvement dans le mSme sens 
jusqu'a ce que I'arbre 4 ait atteint son autre position extrfeme, 

20 Le fonctionnemeht du chargeur-extracteur qui vient d'etre d§crit 
est le suivant, en supposant que les bras 16 et 22 sent tous deux 
verticaux. Lorsque I'arbre 4 pivote alors que les galets 9a et 9b 
sont au contact des parties circulaires 37a et 37b des cames 8a et 
8b et que le fourreau 6 est par suite immobile, il entralne le 

25 bras 16» Le pignon 18 constitue uri satellite du pignon 17 qui est 
fixe, et entralne le pignon 19. Du fait des rapports des diamStres 
primitifs des pignon s 17 et 19, le pignon 19 tourne d'un angle 
double Si celui dont pivote le pignon 17. Comme la longueur du bras 
22 est §gale Sl celle du bras 16, I'axe 23 et par suite le disposi- 

30 tif de prehension 25 se dSplacent dans une direction perpendicu- 
laire a la direction initiale des bras 16 et 22, c'est-a-dire ho- 
rizontalement. L'axe 23 se deplace par exemple vers D a la Figu- 
re 5. 

Lorsque le fourreau 6 se met h pi voter, le plan§taire 17 pivote 
35 dans le m§me sens que le bras 16, mais S une Vitesse inf§rieure 3 
celle du bras. Par suite, le bras 22 continue de pivoter par rap- 
port au bras 16, mais d'un angle inf§rieur au double de celui dont 
pivote ce bras 16. L'axe 23 se deplace vers le bas et il en est de 
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le profil de la raitipd 38a ou 38b de la came 8a ou 8b il est faci- 
le d'obtenir pour I'axe 22, par exemple, une trajectoire courbe 
D E se raccordant S une trajectoire verticale E F. 
Si, a partir d'une position dans laquelle les deux bras 16 et 22 
§tlient tous deux verticaux, on fait pivoter I'arbre 4 en sens 
contraire, I'axe 23 se d§place vers C. Lorsque le fourreau va se 
mettre a pivoter, I'axe 23 et le dispositif de pr§hension 25 vont 
se dgplacer vers le bas. Par un choix convenable du profil, de la 
rampe de la seconde came, on peut obtenir pour I'axe 23, par exem- 
ple une trajectoire courbe C B se raccordant a une trajectoire ver- 
ticale B A. La trajectoire totale de I'axe 23 a la forme d'un U 
renversg. 

Mais, d'une fa9on plus g§ngrale, on peut en jouant sur les profils 
des cames et/ou sur la longueur du bras 16 et sur celle du bras 22, 

15 obtenir toute trajectoire de forme dSsirSe. 

Le moteur asservi 1 permet de programmer des arrgts a n'importe 
quel point de la trajectoire. Dans I'exemple de realisation repr§- 
sentg, on peut obtenir une trajectoire en U renversg si les fins 
de course sont programmges entre A et B, et entre E et F. La par- 

20 tie horizontale de la trajectoire a une longueur fixe pour un ap- 
pareil donng, mais les parties verticales de la trajectoire ont 
des longueurs modifiables et programmables . Ces deux parties ver- 
ticales peuvent done gtre de longueurs ggales ou inggales. On peut 
ggalement obtenir une trajectoire en L si I'un des points d'arrgt 

25 est compris entre C et D, et 1' autre entre A et B, ou bien entre 
E et F; dans ce cas les longueurs des deux parties horizontale et 
verticale sont modifiables et programmables. On peut enfin obtenir 
une simple trajectoire horizontale si les deux fins de course sont 
entre C et D, la trajectoire gtant alors programmable en longueur 

30 et en position. 



Revendlcations 01 14774 

1. Chargeur-extracteur dd piSces comportant un dispositif de pre- 
hension propre 3 saisir une pihce, un moteur unique mont§ fixe sur 
un bati pour dgplacer le dispositif de prShension, un premier le- 
vier (16) cal§ sur un arbre (4) solidaire en rotation de I'arbre 
du moteur, un second levier (22) dont une premi&re extr6mit§ est 
articulSe sur le premier levier, et sur la seconde extr§mitg du- 
quel est articul^ le dispositif de prehension (25) , des moyens re- 
liant les deux leviers (16) et (22) de fa^on que le mouvement de 
pivotement du premier levier (16) engendre un mouvement de pivote- 
ment du deuxSme levier (22) et des moyens pour que le dispositif 
de prehension (25) reste parallSle S lui-mSme quand les deux le- 
viers pivotent, 

caract6ris§ en ce que les deux leviers (16) et (22) sont relics 
I'un a 1' autre par des moyens comprenant un planStaire (17) raont§ 
Si rotation autour de I'arbre (4) portant le premier levier (16), 
un satellite (18) mont§ libre en rotation sur le premier levier 

(16) , un pignon d'extrSmitS (19) dont I'axe est solidaire en rota- 
tion du second levier (22) et qui est Sgalement montg libre en ro- 
tation sur le premier, et des moyens 3 came reliant le plan§taire 

(17) 3 I'arbre du moteur. 

2. Chargeur-extracteur selon la revendication 1, darxs lequel les 
deux leviers (16) et (22) ont mfime longueur, 

caract6ris§ en ce que le pignon d'extrSmitS a un diamStre primi- 
tif, moitig de celui du plan§taire, 

3. Chargeur-extracteur selon la revendication 1 ou 2, 
caract§ris§ en ce que le plan^taire (17) est solidaire d'un four- 
reau (6) monte libre en rotation autour de I'axe de pivotement du 
premier levier (16) et reli6 par les moyens a came k I'arbre du 
moteur. 

4. Chargeur-extracteur selon la revendication 3, 

caractgrisS en ce que deux cames (8a) et (8b) sont calges sur I'ar- 
bre (4) portant le premier levier (16) et coop&rent chacune avec 
un galet port§ par un levier auxiliaire (10a) ou (10b) , les deux 
leviers Stant fixSs sur un m6me arbre (11) et disposes de part et 
d' autre du plan passant par leur axe de pivotement et I'axe de pi- 
votement du premier levier (16) et en ce qu'un troisiSme levier 
auxiliaire (13) fix§ sur le meme arbre (11) que les deux premiers 
porte un galet (14) engag§ dans une fourchette (15) solidaire du 



fpurreau (6). 

5. Chargeur-extractepr selon I'une des revendi cations pr§c§den- 
tes , 

caract§risg en ce que les moyens pour maintenir parallSle a lui- 
5 mfime le dispositif de prehension sont constituis par un ensemble 
de parallSlogrammes articulSs. 
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FIG. 4 




